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(a) 制御系の切り換え条件 (b) 滑走制御系（滑走フェーズ） 
 
 





























線からの偏差の目標値については滑走路幅が 30 mなので±15 m以内とする． 
各制御則の制御パラメータは位相余裕を基本として設定する．制御系設計の目標値はゲイン余














制御則 比例ゲイン 積分ゲイン 微分ゲイン 
ピッチ角制御 0.83 1.00 0.01 
ラダーによる機首方位角制御 - - - 
ステアによる機首方位角制御 0.003 - 0.30 
滑走路中心制御 0.20/57.30 - 0.50 
ロール角制御 0.65 - 0.10 
速度制御 1.00 0.30 - 
飛行方位角制御 1.00 - 0.50 

















く追従できている．速度制御は離陸上昇フェーズ移行後 6 s程度で整定し，以降は±2 m/sの精度
を維持している．気圧高度も速度整定後は一定の上昇率で増加しており安定している．今回は機
体姿勢の認識が困難になる前に制御を終了しているので，目標高度に到達できなかった．滑走路
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